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ABSTRACT 
 
 
 
 
 Lyapunov stability theorem has made an important contribution in the world 
of control engineering.  The Lyapunov theory provides a connection between the 
presence of a control Lyapunov function and the stability of a control system.  This 
research presents a novel approach to construct control Lyapunov function named 
Intelligent Control Lyapunov Function (ICLF) to test the stability of single input 
single output (SISO) nonlinear dynamic system using Artificial Neural Network 
(ANN).  The proposed approach is considered the error signal in SISO nonlinear 
dynamic system as an input signal to Intelligent Control Lyapunov Function (ANN 
model) to determine the stability of the control system by training the ANN model 
using target signal.  However, the proposed target function is satisfied the stability 
conditions of second method of the Lyapunov stability theory [Control Lyapunov 
Function V(x)].  The novel trained model (ICLF) shows the unique characteristics of 
Artificial Neural Networks in adapting itself to nonlinear dynamic system changes.   
The Intelligent Control Lyapunov Function has proven that the existence of smooth 
uniform control Lyapunov function is a condition for satisfying the robustness and 
stability of a nonlinear dynamic system. 
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ABSTRAK 
 
 
 
 
 Kestabilan teori Lyapunov telah memberikan sumbangan yang amat penting 
dalam dunia kejuruteraan kawalan.  Teori Lyapunov telah mengait rapat hubungan 
antara kehadiran persamaan kawalan Lyapunov dan kestabilan sistem kawalan.  
Kajian ini membentangkan satu pendekatan yang baru dalam membina persamaan 
kawalan Lyapunov yang dinamakan sebagai Persamaan Kawalan Lyapunov Pintar ( 
ICLF ) untuk menguji kestabilan output tunggal input tunggal sistem dinamik SISO 
tidak linear dengan menggunakan Rangkaian Neural Buatan (ANN).  Pedekatan yang 
disyorkan dengan menggunakan isyarat kesilapan dalam sistem dinamik SISP tidak 
linear sebagai isyarat masukan kepada Persamaan Kawalan Lyapunov Pintar (Model 
ANN) untuk menentukan kestabilan sistem kawalan dengan melatih model ANN 
dengan menggunakan isyarat sasaran.  Walau bagaimanapun, persamaan sasaran 
kaedah kedua yang dicadangkan itu telah memenuhi syarat-syarat kestabilan bagi 
teori kestabilan Lyapunov.  Model terlatih novel (ICLF) telah menunjukkan ciri-ciri 
yang unik untuk Rangkaian Neural Buatan dalam menyesuaikan diri dengan 
perubahan sistem dinamik yang tidak linear.  Persamaan Kawalan Lyapunov Pintar 
telah membuktikan bahawa kewujudan lancar kawalan seragam Persamaan 
Lyapunov adalah signal untuk memuaskan kemantapan dan kestabilan sistem 
dinamik tidak linear. 
